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Este ensayo tiene dos objetivos. El primero es definir el estudio conduc- 
tual de eventos naturales, así como clasificar el comportamiento. El se¬ 
gundo es enfatizar la importancia del concepto de propósito. 

Dado cualquier objeto, abstraído relativamente de su entorno para ser 
estudiado, el método conductista consiste en examinar las emisiones 
del objeto, así como las relaciones de estas emisiones ante los estímu¬ 
los recibidos por el objeto. Emisión se refiere a cualquier cambio que 
produzca el objeto en su entorno. Inversamente, estímulo se refiere a 
cualquier evento externo al objeto que lo modifique de modo alguno. 

La declaración anterior, referente al edificado del método conductual 
de estudio, omite tanto la estructura específica como la organiza-.-- 
intrínseca del objeto. Esta omisión es fundamental ye gue en efe se 
basa la distinción entre el método de estudio conductista y 
funcional alternativo. En un análisis funcional 

duelista el enfoque principal es sobre la organización m rmseca de la 
entidad que se estud.a, su estructura y propiedades; tas. relaciones en re 
el objeto y su entorno se consideran relativamente -.dentales. 

De esta definición del método conductista se deriva una amplia definí¬ 
an de la conducta. Por conducta se - 

produzca en una entidad contra un estímulo mínimo, 

gran medida, ser una efms| ^ e ,'cambio puede que sea direc- 

remoto e irrelevante; o, de r.ialauier modificación del objeto. 

lamente rastreable a Cierto es ^ como conducta. El término 

externamente detectare, puec e utilidad, de no ser que 

sería, entonces, demasiado extenso P ( conducta 

se limite por medio de adjetivos apos.bvos es 

pueda ser clasificada, 

J hi „ de energía involucrados en la conducta 

La consideración de cambio dasjfjcac ¡ ón . El comportamiento activo es 

permite una base para di 



aquel en que el objetoeb 
«nerita». Puede que el 


s la fuente de 5a energía emitida en una reacción 
,| objeto retenga energía derivada de un estímulo 


eSpe ' inmediato, pero tal estímulo no alimenta directamente la emi~ 

8 " f Ü -aso 5 de comportamiento pasivo, por lo contrario, el objeto no 
Sl Hp energía de emisiones, Dicho comportamiento puede 

' ,-arse a algún estimulo inmediato (ej. arrojar un objeto), o puede que 
Objeto controle energía que permanece externa a sí mismo durante la 
reacción !ej. el vuelo ascendente de un ave). ‘-a 

E' -omporta miento activo puede subdividirse en dos clases: indetermi¬ 
nada (al azar) y deliberado. El término "deliberado" se usa para indicar 
que dad0 acto o comportamiento puede interpretarse como dirigido ha¬ 
cia el cumplimiento de alguna meta; es decir, hacia una condición final 
por la cual el objeto activo arribe a una correlación definitiva en tiempo 
o espacio con respecto a otro objeto o evento, Por ello se considera 
comocomportamientoindeterminadc aquel que no es interpretado como 
dirigido hacia una meta. 

La vaguedad de la frase “puede interpretarse 11 , corro se utiliza arriba, se 
puede considerar tan vasta que torna dicha distinción fútil. Sin embargo, 
el reconocimiento de que el comportamiento puede en ocasiones tener 
propósito es inevitable y útil, La base del concepta de propósito es la 
conciencia de una "actividad voluntaria*. Ahora, el propósito implícito en 
actos voluntarios no es una cuestión de interpretación arbitraria, sino una 
realidad fisiológica, Cuando llevamos a cabo una acción voluntarla lo que 
seleccionamos voluntariamente es un propósito específico, no un movi¬ 
miento especifico. Por lo tanto, si decidimos agarrar un vaso con agua y 
llevárnoslo a la boca, no comandamos a tales músculos a contraerse en 
cierto grado y en dada secuencia; sencillamente se activa el propósito y la 
reacción le sigue de manera automática. En efecto, la fisiología experi¬ 
mental se ha mostrado Incapaz, a la fecha, de explicar el funcionamiento 
de la actividad voluntaria. Proponemos que esta falla se debe a que 
cuando un experimentador estimula regiones motoras de la corteza cero- 
brri no duplica una reacción voluntaria; él activa rutas de emisión efe j 
rentes, pero no activa un propósito, como sucede voluntariamente. 

A menudo se plantea que todas las máquinas tienen orooosito. Esta pers- 




el cumplimiento de un objetivo no es intrínseco a la actividad del arma; se 
puede disparar al azar, deliberadamente sin propósito. 

Algunas máquinas, en cambio, tienen propósitos intrínsecos. Como por 
ejemplo, un torpedo con un mecanismo de guía automática. El término 
"servomecanismo” se ha formulado justo para designar máquinas con 
comportamientos intrínsecamente deliberados. 

Es aparente, dadas estas consideraciones, que. aunque la definición de 
"comportamiento determinada" es relativamente vaga, y por ello opera¬ 
tivamente inútil en general, el concepto de ''propósito'’ sigue siendo útil, 
y debe, por ello, conservarse. 

El comportamiento determinado activo puede subdividirse en dos cla¬ 
ses: "Retroal i mentación ,r (o “te teológico") y "No retro alimentación* (o "no 
te teológico"). La expresión "retroal i mentación" es utilizada por los inge¬ 
nieros en dos sentidos. En un sentido general puede denotar que algo de 
la energía emitida por un aparato o máquina se le regresa como estímulo; 
un ejemplo sería un amplificador eléctrico con retroalimentación. En es¬ 
tos casos la re tro alimentación es positiva: la fracción de emisión que 
reingresa al objeto tiene la misma carga que la señal de estímulo origi¬ 
nal la retroal i mentación positiva se suma a las señales de estímulo, 
mas no las corrige. El término retroalimentación también se usa en un 197 
sentido más restringido para referirse a cómo el comportamiento de un 
objeto se controla por un margen de error por el cual el objeto se postula, 
en dado momento, en referencia a un objetivo relativamente específico. 

La retroalimentación en ese caso es negativa; en otras palabras, las se¬ 
ñales del objetivo se utilizan para regular las emisiones que de otra for¬ 
ma rebasarían al objetivo. Aquíharemos uso de este segundo significado 
de retroalimentación. 


3 do comportamiento deliberado puede considerarse que requiere re- 
oalimentación negativa. Si ha de alcanzarse una cierta meta, en algún 
omento serán necesarias algunas señales por parte del objetivo para 
rigir el comportamiento. '"No retroalimentación se refiere a aquellas 
stancias en que en el comportamiento no hay señales emitidas por el 
jjetivo que modifiquen la actividad del objeto en tioyecto de zi 

irtomiento. Por ello puede programarse a una máquina pau qu~ j j 
íre un objeto luminoso, aunque dicha máquina sea insensible a a uz. 
e igual modo, una serpiente puede atacar a una rana, o una rana 
mosca, sin que la presa ofrezca un reporte de su rnoum _ 
\z iniciado éste. En efecto, el movimiento en estos casos es 
je es poco probable que los impulsos nerviosos tengan ^ 

irgir en la retina, viaja ral sistema nervioso central y coor m 






subsecuentes que lleguen a los músculos a tiempo para identificar 
movimiento en forma eficaz. " , , * 

Opuesto a los ejemplos anteriores, el comportamiento de algunas mó 
quinas, así como ciertas reacciones de organismos vivientes, implica 
una retro alimentación continua por parte del objetivo que modifica y gu(g 
al objeto activo. Este tipo de comportamiento es más eficiente que el 
antes mencionado, en particular cuando el objetivo no es estacionario 
Sin embargo, el control de una retroa I ¡mentación continua puede producir 
un comportamiento torpe si la retroalímentación no es adecuadamente 
filtrada, volviéndose por ello positiva en vez de negativa para ciertas ír^ 
cuerdas de oscilación. Supongamos, por ejemplo, que se diseña una 
máquina con el propósito de vulnerar un objetivo luminoso; el curso que 
sigue ta máquina se controla con base en la dirección e intensidad de la 
luz emitida por el objetivo. Supongamos también que la máquina sobre- 
rreacciona seriamente al seguir un movimiento del objetivo en una direc¬ 
ción dada; será entonces recibido un estímulo de mayor fuerza, haciendo 
que la máquina gire en dirección contraria. Sí el movimiento sobrerreac- 
clona de nuevo, sucederán una serie de oscilaciones mayores, haciendo 
que ¡a máquina falle nuevamente en el encuentro con su objetivo, 

Esta imagen de las consecuencias de la retroal¡mentación sin filtro es 
198 notoriamente similar a lo que se ve cuando un paciente con síndrome 
cerebelo so lleva a cabo un acto voluntario. Mientras está en reposo, el 
sujeto no da señas de padecer perturbación motora obvia, Pero, si se le 
pide que lleve un vaso de agua de la mesa a su boca, la mano que porta 
el vaso habrá de ejecutar una serie de movimientos oscilatorios de cre¬ 
ciente amplitud, al irse aproximando el vaso a su boca, haciendo que el 
agua salpique sin poder cumplir con su objetivo. Esta prueba es típica 
del rendimiento motor desordenado en pacientes con enfermedades 
cerebelares. La analogía con una máquina recibiendo retroal ¡mentación 
sin filtrar resulta tan vivida que nos aventuramos a sugerir que la fun¬ 
ción principal del cerebelo es el control de los mecanismos nerviosos de 
retroal ¡mentación necesarios para la actividad motora dirigida. 

El comportamiento dirigido por retroa!¡mentación puede, de nuevo, sub¬ 
dividí rse. Puede ser extrapolativo (predictivo), o puede ser no extrapo^ 
.Evo (no predictivo). Las reacciones de organismos unicelulares 
onocidas como tropismos son ejemplos de comportamientos no pre- 
no hav^e T ameba meramente sigue a la fuente por la cual reacciona; 
fuente a ^ una de P üe óa extrapolar el trayecto de una 

es. s,?r r, “° * n “ "“"i"-' « 

huye, no corre directamÜV°/™ en7a a P Gr ^eguir un ratón que a su vez 

* n e ,acia s rt'° en que el roedor se encuentra 



momento dado, más bien se dirige a una posición futura extrapo- 
J También abundan ejemplos de servomecanismos predictivos y no 

li3üo- 

predictivos. 

rCífTl portarniento predictivo puede dividirse en distintos órdenes. El 
" 0 persiguiendo al ratón es una instancia de predicción de primer 
-ríer ' el gato tan sólo predice la trayectoria del ratón. Arrojar, por ejem- 
ra piedra a un blanco en movimiento requiere de una predicción 
' segundo orden; requiere precisión sobre las trayectorias tanto dei 
anC0 como de la piedra. Ejemplos de predicciones de órdenes más 
- -,v- serían, tirar con una re sortera o con un arco y flecha. 


g comportamiento predictivo requiere el discernimiento de, mínimo, 
úüS ^ordenadas, una del eje temporal y por lo menos una espacial. La 
predicción será más efectiva y flexible si el objeto puede responder a 

■ ambios sucedidos en más de una coordenada espacial Los receptó¬ 
os sensoriales de un organismo, o los elementos correspondientes de 
i: ,- ia .máquina, pueden, por lo tanto, limitar el comportamiento predictivo, 
r ' ■ así como un sabueso sigue una pista; es decir, que al seguir una 

■ 5 ta no exhibe un comportamiento predictivo, siendo que el estímulo 
Químico olfatorio que recibe le reporta información espacial: distancia, 
según rdique la intensidad. Los cambios externos capaces de afectar 

los receptores auditivos, o mejor aún, visuales, permiten una localiza- 199 
c án espacial más precisa, y por ello, la posibilidad de reacciones pre- 
dict vas más eficientes, cuando los estímulos llegan a estos receptores. 


Además de las limitaciones impuestas por los receptores sobre la habi¬ 
lidad de llevar a cabo acciones extrapolabas, también puede haber 
imitaciones debido a la organización interna del objeto activo. Así, una 
máquina diseñada para rastrear predíctivamente a un objeto luminoso 
en movimiento, requiere no sólo ser sensible a la luz (por ejemplo, al 
contar con una celda fotoeléctrica), también deberá tener una estructu¬ 
ra adecuada para interpretar el estímulo luminoso. Es probable que li¬ 
mitaciones en la organización interna, en particular aquellas referentes 
a la organización del sistema nervioso central, determinen la compleji¬ 
dad dei comportamiento predictivo que un mamífero puede tener, Por 
ello es probable que el sistema nervioso de una rafa o un perro sea tal 
que no permita la integración del estímulo y emisión necesarios para 
conducir una reacción predictiva del tercer o cuarto orden. Es, en efecto, 
posible que en una de las características de la discontinuidad en el com¬ 
portamiento, observable al comparar humanos con otros mamíferos desa¬ 
rrollados, yazca en que los otros mamíferos están limitados a un 
comportamiento predictivo de un orden bajo, mientras que los humanos 
’■ ün capaces de órdenes de predicción bastantes altos. 
















































La clasificación del comportamiento hasta ahora propue^ 
tabularse de la siguiente manera: 



Deliberado 

fietroal i mentación 

Úeleológico) 


Activo 


No retroalimentación 

Comportamiento 


Indeterminado 

íno teológico) 



(azaroso) 



Pasivo 




textr, 


í dv D 


No 

(rio 


W*fct 


»t¡ 


extr ap% > 


Es aparente que cada una de las dicotomías establecidas aísla arbitra¬ 
riamente alguna característica^ considerada interesante, dejando de 
lado un sobrante amorfo: lo no clasificado. Es también evidente que los 
criterios establecidos por varias de estas dicotomías resultan hetero¬ 
géneos, Es por lo tanto obvio que existen muchas otras líneas de clasi¬ 
ficación independientes de las aquí establecidas. Por ello, en general el 
200 co mporta m i e nto o c ua Iqu ¡era de los g ru p o s d e I a ta b I a., pu eden divi dtrs e 

en lineales —cuando el estímulo y la emisión son proporcionales— y no 
lineales. También puede ser útil para varios fines una división entre con¬ 
tinuo y discontinuo, Los distintos grados de libertad que exhibe el com¬ 
portamiento pueden también usarse como base de sistematización. 

Son varias las razones por las cuales se ha adaptado la clasificación 
arriba tabulada. Conduce a la singularización de la clase de comporta¬ 
miento predictivo, una dase particularmente interesante dado que su¬ 
giere la posibilidad de sistematizar experimentos de creciente 
complejidad sobre el comportamiento de un organismo. Enfatiza los con¬ 
ceptos de propósito y de teleología; conceptos que aunque bastante des¬ 
acreditados en el presente, muestran su importancia. Finalmente revela 
que un análisis cooductista uniforme es aplicable tanto a máquinas como 
a organismos vivientes sin importar la complejidad del comportamiento. 

En algunas ocasiones se ha declarado que quienes diseñan máquinas 
únicamente intentan duplicar las acciones de organismos vivientes. Este 
decreto e$ simplista. El que el comportamiento general de algunas má 
quinas muestre similitudes a las acciones de algún organismo no es ur a 
sorpresa. El comportamiento animal incluye toda una gama de posibles 
modalidades de conducta, mientras que las máquinas hasta ahora 











creadas están lejos de agotar las modalidades posibles. Existe, por ello, 
un cruce considerable entre estos ámbitos del comportamiento. Sin em¬ 
bargo, encontramos amplios ejemplos de máquinas hechas por humanos 
con comportamientos que trascienden el comportamiento humano. Una 
máquina con salida eléctrica es uno de estos casos, ya que los humanos, 
a diferencia de las anguilas eléctricas, son incapaces de emitir electrici¬ 
dad, Otro ejemplo, quizás más claro, es la radiotransmisión siendo que no 
se conoce animal alguno capaz de generar ondas, incluso si consideráse¬ 
mos seriamente ios así llamados experimentos con la telepatía. 

Una comparación más rigurosa entre mecanismos vivientes y máqui¬ 
nas conlleva a las siguientes interrogantes. Los métodos de estudio 
para ambos grupos son, a la fecha, similares. Que sean siempre los 
mismos dependerá si hay o no una o más características únicas cuali¬ 
tativamente distinguibles presentes en uno de los grupos y ausentes en 
el otro. Tales diferencias cualitativas no han surgido aún. 

Las clasificaciones generales del comportamiento son iguales para má¬ 
quinas que para organismos vivos. Encontramos clases específicas y 
reducidas exclusivamente en un grupo o en el otro. Así, aún no hay una 
máquina que pueda escribir un diccionario sánscrito-mandarín, como 
tampoco hay organismos vivos que se sepa anden sobre ruedas —ima¬ 
gine los resultados que habría dado si los ingenieros hubiesen insistido zoi 
en imitar organismos vivientes colocando patas y pies en sus locomoto¬ 
ras en vez de ruedas. 

Mientras que el análisis conductista de máquinas y de organismos vivos 
es generalmente uniforme, su estudio funcional exhibe diferencias sig¬ 
nificativas. Estructuralmente los organismos son en general coloidales 
e incluyen en su mayor parte moléculas grandes de proteínas complejas 
y anisüfrópicas; las máquinas son generalmente metálicas e Incluyen 
en su mayor parte moléculas simples. Desde la perspectiva de sus com¬ 
posiciones energéticas, las máquinas usualmente exhiben diferencias 
notorias en cuanto a potencial, cosa que permite movilizaciones rápidas 
de energía; en los organismos la energía se distribuye de manera más 
uniforme, no es muy móvil, Por ello, en el caso de las máquinas eléctri¬ 
cas la conducción es generalmente electrónica, mientras que en los or¬ 
ganismos los cambios suelen ser iónicos. 

El rango y la flexibilidad en las máquinas se logran, en gran parte, por la 
multiplicación temporal de efectos; frecuencias de un millón o más por 
segundo se obtienen y utilizan con facilidad. En los organismos, en cam¬ 
bio, la multiplicación espacial es la norma; los logros temporales son 
escasos “las fibras nerviosas más veloces sólo pueden conducir hasta 





m¡l lfn pulsos por segundo: la multiplicación espacial es abundante y ad 
miradle en cuanto a lo compacto. Esta diferencia se ilustra claramente 
cí n la comparación entre un aparato televisor y el o¡t>. Un televisor p uea ¡ 
describirse como una retina con una forma singular; las imágenes se 
forman por medio del escaneo, es decir, por la detección sucesivamente 
ordenada de la señal con una relación de transmisión de 20 millones p or 
segurtdo. £1 escarceo es un proceso que rara vez, si es que nunca, ocurre 
en un organismo, siendo que requiere de frecuencias rápidas para fun¬ 
cionar efectivamente, El ojo utiliza multiplicación espacial, en vez de tem¬ 
poral. En vez del único cono del televisor, el ojo humano tiene alrededor 
de 6,5 millones de conos y alrededor de 115 millones de bastoncillos. 

Si un ingeniero fuese a diseñar un robot vagamente similar en su com¬ 
portamiento a un organismo animal, no lo habría intentado construir con 
proteínas y otros coloides. Probablemente lo construiría a base de partes 
metálicas, algunos dieléctricos y muchas tubos de vacío. Los movi¬ 
mientos del robot podrían, fácilmente, ser mucha más veloces y podero¬ 
sos que aquellos del organismo original. El aprendizaje y la memoria, no 
obstante, serían bastante rudimentarios. En años venideros, conforme 
se incremente el conocimiento sobre proteínas y coloides, los futuros 
ingenieros puede que intenten diseñar robots no sólo con conductas que 
asemejen a los de un mamífero sino también con estructuras similares, 
202 El máximo modelo de un gato es, claro está, otro gato, ya sea que haya 
nacido de otro gato o sintetizado en un laboratorio. 

Al clasificar el comportamiento, el término "teleología" se utilizó como 
sinónimo de "propósito controlado por retroalimentación", En el pasado, 
teleología se ha interpretado como implicando un propósito, a menudo 
agregándole una vaga concepción de una '"causa final". Este concepto 
de causas finales ha acarreado la oposición entre teleología y determi- 
nismo. Una discusión sobre la causalidad, el deter mi mismo y las causas 
finales está por encima de lo que abarca este ensayo. Se puede seña' 
lar, sin embargo, que el tener propósito como lo hemos definido aquí, 
cuenta con cierta independencia de la causalidad inicial o final. La teleo¬ 
logía ha sido desacreditada, generalmente, porque se ha definido como 
una causa temporalmente subsecuente al efecto dado. 

Cuancci se descartó este aspecto de la teleología, sin embargo, el reco¬ 
nocimiento asociado a la importancia del propósito también fue descar¬ 
tado de manera desafortunada. Siendo que consideramos el propósito 
como un concepto necesario para entender ciertos tipos de comporta- 
^ herimos Ja utilidad de un estudio teleológico, siempre y cuando 

¡ J ° S Pl "° * ema!i I a causalidad y se enfoque únicamente con una 
investigación sobre el propósito. 



Hemos delimitado la connotaran rui . 

aplicarla únicamente a las reacciones C ° mp ° r,amiento ,eleoló 9 ic ° al 

Í nhln , rea ' C,0r,: 63 decir - por la diferencia entre el estado 

de objeto activo en cualquier momento y al estado final interpretado 

como el objetivo. Asi, el comportamiento teleológico se vuelve sinónimo 

de , com P° rtam| ento regulado por retroalimentación negativa, ganando 

asi en precisión, gracias a una connotación suficientemente restringida. 


De acuerdo con esta definición limitada, la teleología no se opone al 
determinismo sino a la no-teleología. Tanto el sistema teleológico, como 
el no teleológico son deterministas, cuando el comportamiento que 
abordan pertenece al ámbito donde aplica el determinismo. El concepto 
de teleología comparte sólo una cosa con el concepto de causalidad: un 
eje temporal. Pero la causalidad implica una relación funcional, unidi¬ 
reccional, relativamente irreversible, mientras que la teleología se 
preocupa por el comportamiento y no por las relaciones funcionales. ■ 
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